
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1. はじめに 

2013年8月1日に設立された技術研究組合 国際

廃炉研究開発機構（IRID：International Research 

Institute for Nuclear Decommissioning）は、「廃

炉技術の基盤強化を視野に、当面の緊急課題である

福島第一原子力発電所の廃炉に向けた技術の研究

開発に全力を尽くす」ことを理念として研究開発を

展開してきており、現在 19法人により運営してい

る。 

本稿では、実施事業の中で、特に２号機における

原子炉格納容器（ＰＣＶ）内部詳細調査に関する技

術開発について紹介する。なお、これらの事業は、

経済産業省「廃炉・汚染水対策事業費補助金」の一

部として実施されたものが活用されている。 

 

2. ２号機におけるＰＣＶ内部詳細調査 

２号機用調査装置として、ロボットアーム型アク

セス・調査装置を開発した（図１）。また、装置の

先端に取り付ける試験的燃料デブリ回収装置（２種

類）の開発も行っている（図２）。現在、これらの

装置は、日本原子力研究開発機構楢葉遠隔技術開発

センターにて、モックアップ試験等で開発装置の性

能を検証すると共に、操作員の訓練等を実施してい

る（図３）。 

これらの装置を使用して実施する「試験的取り出

し作業（内部調査・デブリ採取）」の主なステップ

を図４に示す。2024年 7月時点では、「４．Ｘ－６

ペネ接続構造及び接続管設置」まで終了している。 

図５に「3. Ｘ－６ペネ内堆積物除去作業」結果

を示す。「2. Ｘ－６ペネハッチ開放」時にはＸ－６

ペネ内に堆積物があることを確認した。「3. Ｘ－

６ペネ内堆積物除去作業」により、ペネ内の堆積物

を除去し、ロボットアーム型アクセス・調査装置が

Ｘ－６ペネを通過できる状態とした。 

 

3. 今後の進め方 

２号機におけるＰＣＶ内部詳細調査を確実に実

施するために、開発した調査装置を使ったモックア

ップ試験・操作員の訓練等を引続き実施していく。

一連の開発・訓練等の工程が終了次第、開発装置は

福島第一原子力発電所に運ばれ、調査作業を実施す

る。今後も東京電力ホールディングス㈱をはじめと

した関係各所と緊密な連携を維持して安全かつ着

実な技術開発を行っていく。 

（関  修） 
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図１ ２号機用ロボットアーム型アクセス・調査装置 

 

  
(1)極細線金ブラシ方式回収装置         (2)真空容器方式回収装置 

図２ 試験的燃料デブリ回収装置 
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図３ モックアップ試験設備外観 
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■アームは、キャリッジ、リンク、テレスコ、ワンドより構成される。 

■全長：約22 m、質量：4.6ton 

■軸数：18軸（キャリッジ4､リンクから先で14軸） 

■主要材料：ステンレス鋼､アルミ 

■搭載可能センサ：γセンサ､レーザスキャナ、中性子センサ､カメラ 

■搭載工具：切断・把持ツール､ウォータージェット切断ツール 

■累積線量：1 MGy 



 
図４ 試験的取り出し作業（内部調査・デブリ採取）の主なステップ 

 

 

図５ Ｘ－６ペネ内堆積物除去作業 

（注記）
・隔離弁：PCV内/外を仕切るために設置した弁
・AWJ（アブレシブウォータージェット）：
高圧水に研磨材（アブレシブ）を混合し、切削性を向上させた加工機

２. X-6ペネハッチ開放

８.ロボットアームによる内部調査・デブリ採取

３. X-6ペネ内堆積物除去

７.ロボットアーム設置

●【低・高圧水】で堆
積物の押し込み

●【AWJ】でケーブル
除去
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X-6ペネ内部にある堆積物・ケーブル類を除去する

１. 隔離部屋設置

４. X-6ペネ接続構造及び接続管設置

５．テレスコ式装置設置
６．試験的取り出し作業（テレスコ式装置によるデブリ採取）

②ロボットアームによるデブリ採取①内部調査
隔離弁

X-6ペネに接続構造及
び接続管を取り付け、
隔離部屋から接続構造
にバウンダリを変更

IRID担当 東電HD担当凡例：
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